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近年，ロボットの需要が世界中で増えており，それらは人が存在する環境下で運用されることが多い．
そのため，ロボットは環境中に存在する人などの障害物との衝突を回避しながら，かつ作業遂行のために
目的地へ移動する動作計画を行わなくてはならない． 
ロボットが障害物を回避する研究は人工ポテンシャル法を用いた方法が多い．これらの研究ではロボッ
トは障害物に対して一様な人工ポテンシャルを張ることで回避を行っている. このため歩行者のような動
的障害物を回避する際，動的障害物の移動範囲に比べて設定される斥力ポテンシャルが小さい場合，衝突
の危険が増加する．このような動的障害物に対しても安全性を確保するためには, 障害物からの斥力ポテ
ンシャルを大きく生成する必要がある．しかし，この場合，衝突は回避できるがロボットが障害物を必要
以上に大きく回避する為，ロボットの作業効率が低下するトレードオフ問題が生じる．この問題を解決す
るために, ロボットは歩行者の未来の行動を事前に予測したモデルを取り入れた適切なポテンシャルを張
ることで，効率的で安全な歩行者回避を行う必要がある． 
従来，我々は進路予測モデルに基づいたポテンシャルの張り方を提案し，人の歩行特性を考慮したロボ
ットの歩行者回避を実現した．しかし，この我々の研究ではポテンシャルの形が一定であった．そのため，
歩行者の移動速度や環境に対する歩行者の移動方向の広がり方が考慮されておらず，歩行者の移動環境（通
路であるのか，広場のようなフリースペースであるのか等）や歩行速度によっては，ロボットが安全な回
避行動ができない場合があった． 
そこで本研究では，環境にあわせた効率的なロボットの歩行者回避ナビゲーションを実現するため，環
境に応じて変化する歩行者の進路予測法を提案する．目的実現に向け,環境情報に基づいて歩行者に設定す
るポテンシャルの大きさを設定し，ロボットのナビゲーション中にリアルタイムで歩行者の進路情報を人
工ポテンシャルに反映させるシステムを作成した．そして，シミュレーション実験を行うことで提案手法
の有効性を確認した．さらに，ロボットの自律走行実験を実環境で行い，実際にロボットが環境に合わせ
た歩行者回避をしつつ目的地へ到達できることを確かめた． 
